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Beschreibung 

Magnet isch passiver Positions -Sensor , Verf ahren zur Fertigung 
des magnetisch passiven Positions-Sensors 

5 

Die Erfindung betrifft einen magnetisch passiven Positions- 
Sensor mit einem an einem Schwenkarm angeordneten Magneten, 
mit einer Vielzahl von im Schwenkbereich des Magneten angeord- 
neten Kontaktf ederelementen, wobei die Kontaktf ederelemente 

10 einem Dickschichtnetzwerk gegemiberstehen und von dem Magneten 
gegen das Dickschichtnetzwerk bewegbar sind. Weiterhin be- 
trifft die Erfindung ein Verfahren zur Herstellung eines mag- 
netisch passiven Positions-Sensors, bei dem ein Magnet 
schwenkbar liber einem Dickschichtnetzwerk gegemiberstehenden 

15 Kontaktf ederelement angeordnet wird. 

Magnetisch passive Positions-Sensoren werden bei Fullstands- 
sensoren in Kraf tstof f behaltern heutiger Kraf tf ahrzeuge haufig 
eingesetzt und sind aus der DE 196 48 539 Al bekannt . Der Mag- 

20 net ist zylindrisch gestaltet und in einer Bohrung des 

Schwenkarms gehalten. Mit einer Stirnseite steht der Magnet 
zumindest einem der Kontaktf ederelemente gegeniiber. Bei einer 
Bewegung des Schwenkarms und damit des Magneten liber die Kon- 
taktf ederelemente werden entsprechend der Stellung des Magne- 

25 ten unterschiedliche Kontaktf ederelemente gegen das Dick- 
schichtnetzwerk gedruckt . Hierdurch lasst sich die Position 
des Magneten feststellen. 

Nachteilig bei dem bekannten Positions-Sensor ist, dass die 
3 0 Position des Magneten an den Endstellungen seines Schwenkbe- 
reichs nur unzureichend bestimmbar ist. Dies fuhrt beim Ein- 
satz des magnetisch passiven Positions-Sensors als Fullstands- 
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sensor in Kraf tstof fbehaltern gerade dann zu Ungenauigkeiten, 
wenn der Kraf tstof fbehalter nahezu leer ist und eine besonders 
hohe Genauigkeit gewiinscht ist. 



5 Der Erfindung liegt das Problem zugrunde, einen magnet isch 
passiven Positions-Sensor der eingangs genannten Art so zu 
gestalten, dass er eine besonders hohe Genauigkeit nahe der 
Endstellungen des Schwenkbereichs hat. Weiterhin soil ein Ver- 
fahren zur Herstellung eines Positions-Sensors mit einer be- 
10 sonders hohen Genauigkeit geschaffen werden. 

Das erstgenannte Problem wird erf indungsgemaS, dadurch gelost, 
dass der Magnet um seine auf das Dickschichtnetzwerk gerichte- 
te mechanische Achse, die der Symmetrieachse entspricht, un- 
15 verdrehbar gehalten und mit seiner magnetischen Achse in eine 
vorgesehene Richtung weisend angeordnet ist. 

Durch diese Gestaltung wird ein Taumeln der magnetischen Achse 
um die mechanische Achse des Magneten verhindert . Damit er- 

20 zeugt die magnetische Achse des Magnetes jederzeit einen be- 
stimmten Schwenkbereich iiber die Kontaktf ederelemente . Wenn 

j die magnetische Achse des Magneten von seiner mechanischen 

7 Achse abweicht, wird durch seine unverdrehbare Ausrichtung 

sichergestellt , dass beispielsweise in den Endbereichen je- 

25 weils dieselben Kontaktf ederelemente gegen das Dickschicht- 
netzwerk bewegt werden. Hierdurch werden Ungenauigkeiten, wel- 
che durch einen Versatz der magnetischen Achse von der mecha- 
nischen Achse des Magneten und die Drehung des Magneten um die 
mechanische Achse erzeugt werden, beseitigt. 



Die Montage des Magneten in der vorgesehenen Position erfor- 
dert gemaS einer anderen vorteilhaf ten Weiterbildung der 
Erfindung einen besonders geringen Auf wand, wenn der Magnet 
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einen Fuhrungsmehrkant aufweist und wenn der Schwenkarm dem 
Fuhrungsmehrkant entsprechend gestaltet ist. Der Fuhrungsmehr- 
kant kann dabei wahlweise eine Ausnehmung oder ein Vorsprung 
sein . 

5 

Der erf indungsgemaSe Positions -Sensor weist in seinen Endbe- 
reichen eine besonders hohe Genauigkeit auf , wenn zumindest 
eines der Kontaktf ederelemente auf einer Verbindung einer mag- 
netischen Achse und einer mechanischen Achse des Magneten an- 

10 geordnet ist. Bei einer Abweichung der magnetischen Achse von 
j der mechanischen Achse des Magneten sind beide Achsen auf das- 

selbe Kontaktf ederelement ausgerichtet. Zudem weist die magne- 
tische Achse auf das nachstliegende Kontaktelement und vermag 
damit eine besonders hohe magnetische Feldstarke in dem 

15 betreffenden Kontaktf ederelement zu induzieren. 



Das zweitgenannte Problem, namlich die Schaffung eines Verfah- 
rens zur Herstellung eines magnetisch passiven Positions- 
Sensors mit einer besonders hohen Genauigkeit wird erfindungs- 
2 0 gemaS dadurch gelost, dass eine magnetische Achse des Magneten 
bestimmt wird und dass der Magnet mit seiner magnetischen Ach- 
se auf das am geringsten entfernte der Kontaktf ederelemente 
ausgerichtet wird . 

25 Durch diese Gestaltung wird sichergestellt , dass die magneti- 
sche Achse des Magneten gegeniiber den Kontaktf ederelementen 
derart ausgerichtet ist, dass insbesondere in den Endbereichen 
des Schwenkbereiches die vorgesehenen Kontaktf ederelemente ge- 
gen das Dickschichtnetzwerk bewegt werden. Eine weitere Jus- 

30 tierung des Positions-Sensors ist dank der Erfindung nicht 

erf orderlich. Bei langlichen Magneten erfolgt die erfindungs- 
gemaSe Bestimmung und Ausrichtung des Magneten derart, dass 
zunachst eine magnetische Achse des Magneten gegenuber seiner 
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mechanischen Achse bestimmt wird und dass anschliefiend der 
Magnet gegenuber dem nachsten der Kontaktf ederelemente derart 
ausgerichtet wird, dass sowohl die magnetische Achse als auch 
die mechanische Achse auf ein gemeinsames Kontaktf ederelement 
5 gerichtet sind . 

Die Magnete lassen sich gemaS einer vorteilhaf ten Weiterbil- 
dung der Erf indung mit geringem Aufwand fur die Montage im 
Schwenkarm vorbereiten, wenn nach der Bestimmung der Ausrich- 
10 tung der magnetischen Achse ein Fuhrungsmehrkant in den Magne- 
ten eingearbeitet wird. Anschliefiend lassen sich die Magnete 
einfach in eine entsprechend gestaltete Aufnahme des Schwenk- 
arms einsetzen. 

15 Die Erf indung lasst zahlreiche Ausf uhrungsf ormen zu. Zur wei- 
teren Verdeutlichung ihres Grundprinzips ist eine davon in der 
Zeichnung dargestellt und wird nachfolgend beschrieben. Diese 
zeigt in 

20 Fig.l eine Schnittdarstellung durch einen erf indungsge- 

ma&en Positions-Sensor, 

Fig. 2 eine stark vergrofierte Darstellung des Positions- 
Sensors aus Figur 1 im Bereich eines Magneten, 
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Fig. 3 eine Schnittdarstellung durch den Positions-Sensor 
aus Figur 2 entlang der Linie III - III. 



Figur 1 zeigt einen Positions-Sensor mit einem auf einem 
3 0 Schwenkarm 1 angeordneten Magneten 2. Der Schwenkarm 1 ist auf 
einer Drehachse 3 befestigt. Die Drehachse 3 lasst sich bei- 
spielsweise mit einem nicht dargestellten Schwimmer eines 
Fiillstandssensors eines Kraf tstof f behalters eines Kraftfahr- 
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zeuges verbinden. Der Magnet 2 lasst sich iiber ein Dick- 
schichtnetzwerk 4 verschwenken. Auf der dem Magneten 2 abge- 
wandten Seite des Dickschichtnetzwerkes 4 sind magnetische 
Kontaktf ederelemente 5, 6 angeordnet . Die Kontaktf ederelemente 
5 5,6 lassen sich von dem Magneten 2 anziehen und gegen das 
Dickschichtnetzwerk 4 drucken. Das Dickschichtnetzwerk 4 ist 
uber elektrische Leitungen 7 mit einer nicht dargestellten 
Elektronik verbinden, welche iiber die an dem Dickschichtnetz- 
werk 4 anliegenden Kontaktf ederelemente 5, 6 die Stellung des 
10 Magneten 2 erf asst. Dieser Positions-Sensor ist in der DE 196 
^ 48 539 Al ausfiihrlich beschrieben, weshalb zur moglichen 

Beschreibung des Aufbaus und der Funktion ausdriicklich auf 
diese Schrift verwiesen wird. 

15 Der Magnet 2 weist einen in der dem Dickschichtnetzwerk 4 ab- 
gewandten Stirnseite angeordneten Fiihrungsmehrkant 8 auf, mit 
dem er in einem entsprechend gestalteten Vorsprung 9 einer 
Aufnahme 10 des Schwenkarms 1 eingesetzt ist. Damit ist der 
Magnet 2 unverdrehbar in der Aufnahme 10 des Schwenkarms 1 be- 
20 festigt. Der Fiihrungsmehrkant 8 ist hier als Nut ausgebildet. 
In einer anderen, nicht dargestellten Ausf iihrungsf orm kann der 
Fiihrungsmehrkant 8 auch ein rechteckiger AuSenquerschnitt 
sein, der in eine rechteckig gestaltete Aufnahme 10 des 
Schwenkarms 1 eingesetzt ist. 

25 

Figur 2 zeigt stark vergroSert den Magneten 2 mit angrenzenden 
Bereichen des Dickschichtnetzwerkes 4 und der Kontaktf ederele- 
mente 5, 6 aus Figur 1. Der Magnet 2 weist eine mechanische 
Achse 11 und eine um den Winkel a von der mechanischen Achse 
30 11 abweichenden magnetische Achse 12 auf. Der Winkel a ist 
f ertigungsbedingt und lasst sich nur mit groBem Aufwand bei 
der Nachbearbeitung des Magneten 2 verkleinern. 
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Figur 3 zeigt in einer Schnittdarstellung entlang der Linie 
III - III durch den Magnet en 2 und die angrenzenden Bereiche 
des Dickschichtnetzwerkes 4 und der Kontaktf ederelemente 5, 6 
aus Figur 2, dass aus der dargestellten Ansicht die Abweichung 
5 der magnetischen Achse 12 von der mechanischen Achse 11 0° be- 
tragt. Damit ist der Magnet 2 derart ausgerichtet , dass die 
mechanische Achse 11 und die magnetische Achse 12 in der in 
Figur 3 dargestellten Ansicht ubereinanderliegen . Hierdurch 
weisen die magnetische Achse 12 und die mechanische Achse 11 
10 jeweils auf dasselbe, an dem Dickschichtnetzwerk 4 anliegende 
y Kontaktf ederelement 5. 

Zur Fertigung des Positions-Sensors aus Figur 1 wird zunachst 
der Magnet 2 urn seine mechanische Achse 11 solange gedreht, 

15 bis die Abweichung der magnetischen Achse 12 von der mechani- 
schen Achse 11 0° betragt und anschlieSend der nutformige Fuh- 
rungsmehrkant 8 in eine Stirnseite des Magneten 2 eingearbei- 
tet wird. Beim Einstecken des Magneten 2 in die Aufnahme 10 
des Schwenkarms 1 gelangt der Fuhrungsmehrkant 8 in den Vor- 

20 sprung 9. Der Magnet 2 ist damit in dem Positions-Sensor aus- 
gerichtet . 
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Patentanspriiche 

1. Magnetisch passiver Positions-Sensor mit einem an einem 
5 Schwenkarm angeordneten Magneten, mit einer Vielzahl von im 
Schwenkbereich des Magneten angeordneten Kontaktf ederelemen- 
ten, wobei die Kontaktf ederelemente einem Dickschichtnetzwerk 
gegenuberstehen und von dem Magneten gegen das Dickschicht- 
netzwerk bewegbar sind, dadurch gekennzeich- 
.10 net, dass der Magnet (2) um seine auf das Dickschichtnetz- 
^ werk (4) gerichtete mechanische Achse (11) unverdrehbar gehal- 

ten und mit seiner magnet ischen Achse (12) in eine vorgesehene 
Richtung weisend angeordnet ist . 

15 2. Positions-Sensor nach Anspruch 1, dadurch g e - 

kennzeichnet , dass der Magnet (2) einen Fuhrungs- 
mehrkant (8) aufweist und dass der Schwenkarm (1) dem Fiih- 
rungsmehrkant (8) entsprechend gestaltet ist. 

20 3. Positions-Sensor nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 

gekennzeichnet , dass zumindest eines der Kontakt- 
f ederelemente (5, 6) auf einer Verbindung einer magnetischen 
Achse (12) und einer mechanische Achse (11) des Magneten (2) 
angeordnet ist. 

2 5 

4. Verfahren zur Fertigung eines magnetisch passiven Positi- 
ons-Sensors, bei dem ein Magnet schwenkbar uber einem Dick- 
schichtnetzwerk gegeniiberstehenden Kontaktf ederelementen ange- 
ordnet wird, dadurch gekennzeichnet, dass 

3 0 eine magnet ische Achse des Magneten bestimmt wird und dass der 

Magnet mit seiner magnetischen Achse auf das am geringsten 
entfernte der Kontaktf ederelemente ausgerichtet wird. 
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5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet , dass nach der Bestimmung der Ausrichtung der 
magnet ischen Achse ein Fuhrungsmehrkant in den Magneten einge- 
arbeitet wird. 
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Zusammenf as sung 

Magnetisch passiver Positions-Sensor, Verfahren zur Fertigung 
des magnetisch passiven Positions-Sensors 

5 

Bei einem magnetisch passiven Positions-Sensor sind eine me- 
chanische Achse (11) und eine magnet ische Achse (12) eines 
Magneten (2) auf dasselbe von mehreren Kontaktf ederelementen 
(5, 6) gerichtet. Hierdurch wird insbesondere in Endbereichen 
10 des Positions-Sensors eine besonders hohe Genauigkeit er- 

reicht. Der Magnet (2) hat einen Fuhrungsmehrkant (8), mit dem 
er unverdrehbar in einer Aufnahme (10) gehalten ist. 

15 (Figur 1) 



